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本論文は、著者が平成 11 年から平成 14 年前期までの大阪大学大学院工学研究科博士後期課程所属時、および、平
成 14 年後期から平成 16 年まで、に行った、モーションキャプチャデバイスを用いた運動の個性を考慮、した人体アニメ
ーション生成に関する研究の成果をまとめたものである。











ンを生成するため、 3 個の 6 自由度トラッカを利用することによって、人体全身の姿勢をリアルタイムに推定する手
法を提案した。ユーザ、の運動個性として、肘・膝の関節方向に着目し、その個性成分抽出を回帰式として抽出する手
法の提案を行った。回帰式を用いて、 6 自由度のトラッカを肩、腰、道具の 3 点のみ装着することで、肘関節や膝関
節などの未解決自由度を推定できることを示した。さらには、剣を持った運動やゴ、ルフスウィングを、このシステム
で表現できるよう実装した結果を述べた。
第 5 章では、ユーザの運動個性を重回帰式として抽出し、それによる状態推定を用いることで、インタラクティブ
な全身動作アニメーションを生成する方法を提案した。さらに、利用者が行っている全身動作を実行中に認識し、複
数の運動を切り替える手法を提案した。
第 6 章では、本研究で得られた成果を結論として要約し、今後の研究課題を述べた。
論文審査の結果の要旨
本論文は、人体 CG アニメーション生成において効率的な生成法を実現するため、とりわけモーションキャプチャ
に関しての応用として、ユーザの運動個性を考慮、したモーションの再利用および、生成の提案を行っている。人型キャ
ラクタのアニメーション生成の現状に関して整理し、運動個性を利用したモーション生成の有効性を示している。得
られた結果を要約すると、以下の通りである。
(1) 運動の個性を、相対タイミングと表面特徴と定義し、個性を媒介するモーションとして基準モーションを定め、
その基準モーションの生成手法と運動個性の抽出と適用に関して示している。提案手法は、異なる骨格長のキ
ャラクタにモーションを再利用でき、従来手法と異なるアプローチによるモーション再利用法として機能する
ことが示されている。
(2) 運動個性を考慮することでモーションキャプチャの取得自由度を削減した全身運動のリアルタイム表現を示
している。システムのために機能する人体モデルの提案と各種運動に対する未取得自由度の推定により運動を
再現できることを示している。未取得自由度の推定には、運動毎に回帰式が利用され、運動が変化した際の補
間合成手法に関しても示している。
(3) ユーザのメンタルモデルとシステムの振る舞いの一致を目標に、重回帰分析を利用した状態推定によるアニメ
ーション生成手法に関して示している。ユーザの運動個性を重回帰式として作成する手法とその式を用いてデ
ータベースから適切なモーションを検索する手法に関して示されている。また、運動が変化した際の動作認識
手法を提案し、複数の運動を利用できることが示されている。その結果、ユーザが正しく動作を実行できるか
否かにかかわらず、ユーザのイメージする動作の生成が示され、また、骨格構造が異なる複数のユーザへの対
応がなされていることが示されている。
以上のように、本論文は現在映像業界などにおいて需要が急激に高まっているモーションキャプチャの種々問題点
に対し、連動個性を活用することによってモーションの再利用やキャプチャ準備の手間などの削減が可能であること
が示されている。また、本論文は様々な運動を応用例として扱うことで極めて実用的な評価が行われ、工学的に独創
的な研究であると言え、コンビュータグラフィクス工学に寄与するところが大きい。よって本論文は博士論文として
価値あるものと認める。
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